Тест № 3
Вопросы ТЭП ч.1 (4-й курс)
1. Двигатели переменного тока по сравнению с ДПТ:
а)  более дешевы;

в)  более дорогие; 

д) более экономичные;
б)  болем простые;               г)  более сложные 

е) менее экономичные.
2. Чаще всего, в промышленных установках, где необходимо регулировать скорость вращения ЭП  применяются:

а) ДПТ НВ;
  
 

в) короткозамкнутые АД; 

д) СД;



б) АД с фазным ротором;               г) ДПТ ПВ;



е) двигатели Шраге.
3. Как правило, к числу нерегулируемых двигателей относят:

а) ДПТ НВ;
  
 

в) короткозамкнутые АД; 

д) СД;



б) АД с фазным ротором;               г) ДПТ ПВ;



е) двигатели Шраге.
4. Наибольшее применение получили следующие способы регулирования скорости вращения АД: 
а) введением сопротивления в цепь ротора; 

в) изменением числа полюсов;

б) импульсное регулирование;



г) с помощью дросселей насыщения; 

д) изменением частоты питающего напряжения;

е) каскадным включением АД с другими машинами или вентильными преобразователями.

5. Реостатное регулирование скорости вращения АД – это регулирование:

а) введением сопротивления в цепь ротора; 

в) изменением числа полюсов;

б) импульсное регулирование;



г) с помощью дросселей насыщения; 

д) изменением частоты питающего напряжения;

е) каскадным включением АД с другими машинами или вентильными преобразователями.

6. При реостатном регулировании скорости вращения АД, плавность регулирования зависит:
а) мощности двигателя;




г) номинала включаемого реостата;

б) мощности нагрузки;




д) мощности реостата.

в) числа ступеней включаемого сопротивления; 






7. При реостатном регулировании скорости вращения АД, регулирование осуществляется:

а) вверх от основной скорости; 



в) только на основной скорости;

б) вниз от основной скорости; 



г) как вверх та и вниз от основной скорости.

8. При реостатном регулировании скорости вращения АД, лучшее использование двигателя достигается при регулировании:

а) с постоянной скоростью;




г) с постоянной нагрузкой;

б) с постоянной мощностью;



д) с переменной нагрузкой;

в) с постоянным сопротивлением; 


е) с постоянным моментом.



9. Недостатком реостатного способа регулирования являются:

а) увеличение жесткости мех. хар-ки;


г) ограниченный диапазон регулирования;

б) уменьшение жесткости мех. хар-ки;


д) значительные потери энергии;

в) большой диапазон регулирования; 


е) значительные потери мощности.

10. Более благоприятным в отношении потерь энергии является реостатное регулир. скорости:
а) при вентиляторном моменте нагрузки;

б) при постоянном моменте нагрузки и длительной работе АД;

в) при переменном моменте нагрузки и длительной работе АД;

г) при постоянном моменте нагрузки и кратковременной работе АД;

д) в механизмах с повторно-кратковременным режимом работы;
е) когда подводимая мощность значительно уменьшается по мере снижения скорости. 

11. Реостатное регулирование скорости вращения АД нецелесообразно:
а) при вентиляторном моменте нагрузки;

б) при постоянном моменте нагрузки и длительной работе АД;

в) при переменном моменте нагрузки и длительной работе АД;

г) при постоянном моменте нагрузки и кратковременной работе АД;

д) в механизмах с повторно-кратковременным режимом работы;
е) когда подводимая мощность значительно уменьшается по мере снижения скорости. 

12. При реостатном регулир. скорости вращения АД, потери в цепи ротора пропорциональны:
а)  P1;



в)  s; 



д) X2;
б)  P2;               

г)  M; 



е) X1.
13. Синхронная угловая скорость АД зависит от:
а)  P1;



в)  s; 



д) X1;


ж) р;
б)  P2;               

г)  M; 



е) f1;


з) Uф.
14. Синхронная угловая скорость АД определяется:
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15. Синхронная скорость вращения АД определяется:
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16. Синхронная угловая скорость АД соответствует у ДПТ:
а) номинальной скорости вращения;

в) критической угловой скорости вращения;

б) максимальной скорости вращения;

г) скорости идеального холостого хода.

17. В АД величина, характеризующая разность скоростей вращения магнитного поля статора и ротора называется:
а) критическим скольжением;


г) скольжением;

б) номинальным скольжением; 


д) перегрузочной способностью;

в) жесткостью; 




е) критическим моментом.

18. При уменьшении числа пар полюсов АД вдвое, его синхронная скорость вращения:

а) уменьшится в 2 раза; 

в) увеличится в 2 раза;

д) увеличится в 1,5 раза;
б) уменьшится в 4 раза; 

г) увеличится в 4 раза;

е) уменьшится в 1,5 раза.
19. Переключение числа пар полюсов в АД осуществляется присоединением обмоток статора по схеме:

а) от одиночной звезды к двойной; 

в) от одиночного треугольника к двойному;


б) от двойной звезды к одиночной;

г) от двойного треугольника к одиночному.

20. Регулированию скорости путем переключения числа пар полюсов целесообразно производить:

а) при постоянной скорости;


г) при постоянной нагрузке;

б) при постоянной мощности;


д) при переменной нагрузке;

в) при постоянном сопротивлении; 

е) при постоянном моменте.

21.  Промышленностью выпускают АД, которые позволяют регулировать скорость вращения путем переключения числа пар полюсов:
а) двухскоростные;




г) пятискоростные;

б) трехскоростные;




д) шестискоростные;

в) четырехскоростные; 



е) восьмискоростные.
22.  При регулировании скорости вращения АД изменением числа пар полюсов целесообразно пока синхронная скорость вращения не станет ниже:  

а) n0 = 125 об/мин; 


в) n0 = 375 об/мин;


д) n0 = 700 об/мин; 



б) n0 = 250 об/мин; 


г) n0 = 500 об/мин;


е) n0 = 900 об/ми . 


23.  Способ регулирования скорости вращения АД переключением полюсов:

а) является плавным;




г) является экономичным;

б) отличается большой жесткостью мех. хар-ки;

д) является неэкономичным;

в) является ступенчатым; 




е) отличается малой жесткостью мех. хар-ки.

24. Принципиальная возможность регулирования скорости вращения двигателя изменением частоты питающего напряжения вытекает из формулы: 
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25. Для получения регулируемой частоты вращения АД применяются: 

а) специальные  магазины реостатов; 


в) специальные генераторы;

б) специальные магазины индуктивностей;

г) преобразователи частоты. 

26. При регулировании скорости вращения двигателя изменением частоты необходимо стремиться к тому, чтобы: 

а) характеристики обладали высокой жесткостью;

б) характеристики обладали малой жесткостью;

в) двигатель обладал достаточной перегрузочной способностью;

г) параметры двигателя превышали параметры нагрузки более, чем в два раза;

д) двигатель обладал высоким Мпуск.;

е) двигатель обладал малым Мпуск.;

ж) двигатель обладал высоким Мкр.;

е) двигатель обладал малым Мкр..
27. Регулирование скорости вращения двигателя изменением частоты необходимо производить неизменным соотношением: 
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28. С целью получения переменной частоты применяют следующий тип преобразователя: 

а) электромашинные;

в) полупроводниковые;

б) ламповые;



г) электромагнитные.

29. К классу статических преобразователей частоты относят:

а) электромашинные;

в) тиристотные;

д) транзисторные.
б) ламповые;



г) электромагнитные; 



30. Электромашинные преобразователи частоты делятся на: 

а) вентельные;


г) асинхронные;

б) синхронные;


д) шаговые;

в) на базе ДПТ; 


е) на базе двигателей Шраге.

31. В схеме синхронного преобразователя частоты промежуточным звеном постоянного тока является: 

а) ПЧ; 


в) Д - Г;

д) АД; 

ж) Д;

б) ПД;


г) П; 


е) Г; 


з) ПД – Г.

32. В схеме синхронного преобразователя частоты синхронным генератором является: 

а) ПЧ; 


в) Д - Г;

д) АД; 

ж) Д;

б) ПД;


г) П; 


е) Г; 


з) ПД – Г.

33. В схеме асинхронного преобразователя частоты асинхронным генератором является: 

а) ПЧ; 


в) Д - Г;

д) АД; 

ж) Д;

б) ПД;


г) П; 


е) Г; 


з) ПД – Г.

34. В схеме асинхронного преобразователя частоты агрегатом постоянной скорости является: 

а) ПЧ; 


в) Д - Г;

д) АД; 

ж) Д;

б) ПД;


г) П; 


е) Г; 


з) ПД – Г.

35. Если в синхронном преобразователе принять за 100% мощность, потребляемую АД, тогда мощность преобразовательного агрегата (без учета потерь) будет равна: 

а)25 %.
      б)50 %.
в)100%.
г)150 %.
д)200 %.
е)250 %.
ж) 300 %.
з)400 %.
36. Если в асинхронном преобразователе принять за 100% мощность, потребляемую АД, тогда мощность преобразовательного агрегата (без учета потерь) будет равна: 

а)25 %.
      б)50 %.
в)100%.
г)150 %.
д)200 %.
е)250 %.
ж) 300 %.
з)400 %.

37. В схеме синхронного преобразователя частоты диапазон регулирования скорости составляет:

а) (2 – 3):1.
     б) (4 – 5):1.  
в) (6 – 7):1.
 г) (8 – 10):1.
    д) (10 – 12):1.
е) (12 – 15):1.


38. В схеме асинхронного преобразователя частоты диапазон регулирования скорости составляет:

а) (2 – 3):1.
     б) (4 – 5):1.  
в) (6 – 7):1.
 г) (8 – 10):1.
    д) (10 – 12):1.
е) (12 – 15):1.


39. По структуре схемы статические преобразователи частоты делятся на следующие классы:
а) с непосредственной связью; 



г) с постоянной связью;

б) с промежуточным звеном переменного тока;

д) с обратной связью;
в) с промежуточным звеном постоянного тока; 

е) электронно-ионные.
40. В статическом преобразователе группу из трех вентилей, имеющих общий катод называют:

а) положительной; 

в) выпрямительной; 

д) землей;


б) отрицательной;

г) фазой;


е) инверторной.
41. В статическом преобразователе группу из трех вентилей, имеющих общий анод называют:

а) положительной; 

в) выпрямительной; 

д) землей;


б) отрицательной;

г) фазой;


е) инверторной.

42.  В статическом преобразователе частота выходного напряжения определяется длительностью промежутков:

а) времени пропускания тока инверторной группой;

б) времени пропускания тока обеими группами;

в) времени пропускания тока выпрямительной группой;

г) напряжения в обеих группах.
43. Регулирование напряжения на выходе статического пре​образователя достигается:
а) изменением угла открывания вентилей;

б) изменением времени пропускания тока обеими группами;

в) изменением времени пропускания тока выпрямительной группой;

г) изменением времени пропускания тока инверторной группой.
44. Преобразователь частоты с непосредственной связью можно использовать в случаях, когда частота питающей сети:

а) много выше частоты, соответствующей номинальной скорости АД;
б) много ниже частоты, соответствующей номинальной скорости АД;

в) равна частоте, соответствующей номинальной скорости АД;

г) равна 0,5÷0,95 частоте, соответствующей номинальной скорости АД.

45. В блок-схеме статического преобразователя частоты с промежуточным звеном постоянного тока УВ это: 
а) усилитель; 




в) управляемый вольтметр;

б) усилитель входного сигнала; 

г) управляемый выпрямитель.

46. В блок-схеме статического преобразователя частоты с промежуточным звеном постоянного тока И это: 

а) интегратор; 



в) индикатор;

б) инвертор; 




г) источник частоты.

47. В блок-схеме статического преобразователя частоты с промежуточным звеном постоянного тока БУВ это: 

а) блок управления выпрямителем; 
в) блок уровня выпрямленного сигнала;

б) блок управления вольтметрами; 
г) блок уровня входного сигнала.

48. В блок-схеме статического преобразователя частоты с промежуточным звеном постоянного тока БУИ это: 

а) блок управления и индикации; 

в) блок уровня интегрированного сигнала;

б) блок управления инвертором; 

г) блок уровня источника.

49. В блок-схеме статического преобразователя частоты с промежуточным звеном постоянного тока БЗС это: 

а) блок зарядного сигнала; 


в) блок задания скорости;

б) блок задержки сигнала; 


г) блок задания сигнала.

50. В статическом преобразователе частоты с промежуточным звеном постоянного тока напряжение на выходе инвертора регулируется:

а) изменением U на его входе;

г) изменением I на его входе;

б) инвертором; 



д) блоком задания скорости;

в) управляемым выпрямителем; 

е) изменением частоты подачи импульсов на тиристоры. 

51. Преобразователь с промежуточным звеном постоянного тока позволяет регулировать частоту:

а) вверх от основной скорости; 

в) только на основной скорости;

б) вниз от основной скорости; 

г) как вверх та и вниз от основной скорости.

52. Коллекторные двигатели переменного тока, применяемые для регулирования скорости вращения, выполняются:
а) однофазными;



г) четырехфазными;

б) двухфазными; 



д) шестифазными;

в) трехфазными; 



е) девятифазными. 

53. В промышленном приводе для регулирования скорости вращения наибольшее применение нашли двигатели:

а) трехфазные коллекторные двигатели, питаемые со стороны ротора; 



б) однофазные коллекторные двигатели, питаемые со стороны ротора; 


в) трехфазные коллекторные двигатели, питаемые со стороны статора;


г) однофазные коллекторные двигатели, питаемые со стороны статора.

д) двигатели Шраге. 

54. У двигателя Шраге на роторе расположено:

а) одна обмотка; 




в) три обмотки;

б) две обмотки; 




г) шесть обмоток.

55. У двигателя Шраге ω1 - это:

а) первичная обмотка на статоре;



в) первичная обмотка на роторе;

б) вторая обмотка ротора, присоед. к коллектору;
г) статорная обмотка, присоед. к коллектору.

56. У двигателя Шраге ωс - это:

а) статорная обмотка;




в) первичная обмотка на роторе;

б) вторая обмотка ротора, присоед. к коллектору;
г) статорная обмотка, присоед. к коллектору.

57. У двигателя Шраге ωр - это:

а) статорная обмотка;




в) первичная обмотка на роторе;

б) вторая обмотка ротора, присоед. к коллектору;
г) статорная обмотка, присоед. к коллектору.

58. Диапазон регулирования скорости вращения двигателей Шраге составляет обычно:

а) 3:1.
     б) (4 – 5):1.  
в) (6 – 7):1.
 г) (8 – 10):1.
    д) (10 – 12):1.
е) (12 – 15):1.

59. У двигателя Шраге регулирование скорости вращения:

а) является плавным;




г) является экономичным;

б) отличается большой жесткостью мех. хар-ки;

д) является неэкономичным;

в) является ступенчатым; 




е) отличается малой жесткостью мех. хар-ки.

60. Регулирование скорости вращения двигателей Шраге целесообразно производить:

а) при постоянной скорости;


г) при постоянной нагрузке;

б) при постоянной мощности;


д) при переменной нагрузке;

в) при постоянном сопротивлении; 

е) при постоянном моменте.
61. По сравнению с ДПТ у двигателей Шраге:
а) большее лимитирующее влияние на работу условий коммутации;



 

б) меньшее лимитирующее влияние на работу условий коммутации;

в) большие размеры;


г) меньшие размеры;

д) большая стоимость;   


е) меньшая стоимость.

62. При импульсном методе регулирования скорости вращения электродвигателя его скорость будет равна:
а) мгновенной скорости электродвигателя;



 

б) средней скорости в течение полного цикла изменения параметров;

в) минимальной скорости электродвигателя;



г) максимальной скорости электродвигателя;

д) номинальной скорости электродвигателя.   




63.  Относительная  продолжительность импульса при импульсном методе регулирования скорости вращения электродвигателя определяется:
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64. С увеличением относительной продолжительности импульса и при неизменной нагрузке на валу двигателя скорость вращения его будет: 
а) снижаться;



в) возрастать;

б) оставаться неизменной; 

г) возрастать в квадратичной прогрессии.

65. При импульсном методе регулирования скорости вращения электродвигателя под механической характеристикой подразумевается зависимость:

а) (ср. = f(Mc); 
в) (ср = f(Mном); 
д) nср. = f(Mc); 
ж) n0= f(M);
б) (0 = f(M);

г) ( = f(Mкр.); 

е) n = f(Mном); 
з) n = f(Mкр.).
66. 
При относительной продолжительности импульса равной 1 двигатель:

а) неподвижен;



в) постоянно увеличивает скорость;

 

б) работает на естественной хар-ке; 
г) постоянно снижает скорость;

д) работает с моментом М = 0.   

67. 
При относительной продолжительности импульса равной 0 двигатель:

а) неподвижен;



в) постоянно увеличивает скорость;

 

б) работает на естественной хар-ке; 
г) постоянно снижает скорость;

д) работает с моментом М = 0.   
68. С увеличением относительной продолжительности импульса, жесткость механической характеристики двигателя:
а) не изменяется;



в) уменьшается;

б) увеличивается; 



г) стремится к минимальной.
69. Импульсное регулирование скорости вращения двигателей находит применение для приводов:
а) малой мощности;



в) большой мощности;

 

б) средней мощности; 


г) специального назначения;

д) сверхбольшой мощности.   

70. Достоинством импульсного метода регулирования скорости вращения двигателей является:

а) лучшие энергетические показатели;



 

б) отсутствие пульсаций в работе двигателя;

в) отсутствие переходных электромагнитных процессов;




г) пониженная жесткость механических хар-к;

д) повышенная жесткость механических хар-к.   
ЗАДАЧИ
1. Найти значение потерь (ΔΡ2) в цепи ротора АД при реостатном регулировании его скорости вращения, если Uф = 220 В; I1 = 5 А; s = 0,05.
а) 2,2 Вт; 


б) 5,5 Вт; 


в) 88 Вт; 

г) 100 Вт; 

д) 22 Вт; 



е) 155 Вт; 


ж) 880 Вт; 

з) 50 Вт;

2. Определить относительную  продолжительность импульса при импульсном методе регулирования скорости вращения электродвигателя, если время одного полного цикла изменения параметров составляет 10 с., а время паузы 3 с.
а) 0,1 

б) 0,3 


в) 0,5 


г) 0,7 


д) 0,9
е) 0,2 

ж) 0,4
 

з) 0,6 


и) 0,8


к) 1
3.   Определить номинальный момент (Мном) АД, если Рн = 1,7 кВт,  пн = 905 об/мин.
а) 10 Н·м; 


б) 17,95 Н·м; 


в) 35,5 Н·м; 

г) 65,7 Н·м; 

д) 15 Н·м; 


е) 25,75 Н·м;


ж) 46,75 Н·м; 
з) 84,64 Н·м;

4.   Для двигателя типа МТ-63-10, паспортные данные: Рном = 60 кВт, пном = 552 об/мин,             ( п1 = 600 об/мин) определить номинальное скольжение.
а) 0,01 

б) 0,03 

в) 0,05 

г) 0,07 

д) 0,09

е) 0,02 

ж) 0,04 

з) 0,06 

и) 0,08


к) 0,1

5.   Определить сопротивление 1-й ступени пускового реостата (по графику, строился относительно R2) АД, если 1см = 10 Ом.

а) е-g=3 cм→30 Ом; 

б) c-a=1 cм→10 Ом; 

в) e-c=1,5 cм→15 Ом; 


г) e-h=1,7 cм→17 Ом; 

д) c-f=1,7 cм→17 Ом; 
е) b-a=1,8 cм→18 Ом;


ж) t-b=2 cм→20 Ом; 

з) f-h=1,5 cм→15 Ом;
и) t-a=3,8 cм→38 Ом;

к) M2-h=3 cм→30 Ом

л) t-f=2,7 cм→27 Ом;
м) t-h= 4 cм→ 40 Ом;
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6.   Определить значение номинального момента для АД с короткозамкнутым ротором серии 4 А, если его критический момент Мкр=500 Н·м, а перегрузочная способность λ=2.

а) 125 Н·м; 

б) 1000 Н·м; 


в) 225 Н·м; 

г) 750 Н·м; 

д) 250 Н·м; 

е) 500 Н·м;


ж) 0,004 Н·м; 
з) 1125 Н·м.
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